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Motion Estimation for Sequential Fisheye 





































る． 2 次元平面におけるオプティカルフローは， 3 次元シーンフローを 2 次
元へ射影したものとみなせる． 3 次元シーンフローの推定は 3 次元オブジェ
クトの再構成や 3 次元動き解析にとって重要である．  






本研究では，魚眼画像から直接に 2 次元及び 3 次元動き推定を行う手法を
提案している．魚眼画像の中心部分の歪が少ない領域を取り出して従来手法
を適用するアプローチではなく，魚眼画像をそのまま扱う点に特徴がある．
本研究では，まず 2 次元動き推定として Lukas-Kanade のオプティカルフロ





第 1 章「 Introduct ion」では，本論文の背景と目的及び概要をまとめ，研
究の位置付けを明らかにしている．  
第 2 章「 The  2 -D Opt ica l  Flow-Based  Mot ion  Est imat ion  f or  Sequent ial  











同時に PSNR を再計算する． PSNR が改善され続ける限り，この処理を繰り
返す．改善が止まった時点で，得られたフローの量を加算し，最終的な動き
量とする．この手法を LK 法の拡張型であることから LKI 法と名付けている．
魚眼画像の中心付近における LKI 法の改善度は，Cube ,  Hand,  Tra in 画像で
は， Horn and  Schunck の手法に比べてそれぞれ 30dB,  24dB,  20dB 向上し
ている．ただし，魚眼画像の周辺付近では，いずれも 12dB 程度の改善に留
まっている．本章は， Lukas -Kanade のオプティカルフロー推定法を繰り返
し演算する LKI 手法を提案した点，提案手法の推定性能を予測画像と入力画
像の間の PSNR で評価した場合に大幅な改善効果を得ている点に意義がある． 
第 3 章「 3-D Opt i ca l  F low-Based  Mot ion  Est imat ion (Scene Flow)  for  





3 次元空間内の物体のフローが得られる．推定精度の評価には平均角度誤差  
(AAE)  と平均角度標準偏差  (SAE)  を用いている．カメラの基線長を 6cm と
し，基線長の中心から 15cm 離れた場所に 10cm 角の立方体を設置し，フレ
ーム間の動きを 1cm から 4cm としている．このように設定した画像を 3 次
元描画ソフトウェアで生成している．立方体が画像周囲にあり動き量が 1 cm
の場合，AAE と SAE は 0 .1°，1 .5°である．また 4cm に増加すると，0 .2°，
2.5°に増加する．しかし立方体が画像中心にある場合には誤差が増加し，動
き量が 1cm の場合には，AAE と SAE は 0 .22°，2.7°となる．このことから
提案手法によるシーンフローの推定精度は，魚眼画像中の物体位置，動き量，
基線長，物体までの距離に依存することがわかる．本章は，ステレオ魚眼画
像による距離計測と， LK 法による 2 次元動き推定を組み合わせることによ
り， 3 次元動き推定手法を提案している点に意義がある．  
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